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Рис. 1 
Данная работа выполнена в рамках госпрограммы «Энергоэффективность 
2.1.17», научный руководитель госпрограммы профессор О. Н. Шабловский. 
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Трещины, возникающие на краях отверстий в элементах конструкций, рас-
сматривают как предельные источники концентрации напряжений. Они моделиру-
ются в виде вырезов контура отверстия с бесконечно малыми радиусами закругле-
ния в вершине. При этом местные напряжения и деформации могут быть получены 
методом Н. И. Мусхелишвили с применением конформного отображения, преобра-
зующего внешность единичного круга на заданную область S. В настоящей работе 
предлагается численный алгоритм решения задачи о построении конформно ото-
бражающей функции бесконечной односвязной области S, ограниченной кусочно-
гладким контуром L с вырезом. Актуальность задачи обусловлена применением ото-
бражающей функции в расчетах коэффициента интенсивности напряжений для пла-
стин и оболочек с ослабленными раскрывающимися трещинами отверстиями. 
На основании совместного применения интеграла Кристоффеля–Шварца и ме-
тода тригонометрической интерполяции построен алгоритм конформного отображе-
ния внешности единичного круга на внешность области S, ограниченной кусочно-
гладкой замкнутой кривой L, которая может быть задана дискретным рядом точек 
Mγ(zγ), (γ = 0, 1, 2, …, N).  Функция ω(ς), позволяющая с любой степенью точности 
осуществить указанное отображение, ищется в виде полинома, регулярного в облас-
ти .1≥ς  Коэффициенты полинома, при которых интерполяционный многоугольный 
контур L* имеет параметрическое уравнение )),(exp( γ
∗
γ θω= iz  находим по формуле 








C    (k = 1, 2,..., N – 2),   (1) 
Трудность реализации данного алгоритма состоит в выборе соответствия  
точек ςγ единичной окружности угловому шагу интерполяции .2 Nπ=θΔ  Образы zγ 
этих точек на L называются узловыми точками, их расположение на контуре L неиз-
вестно. Установление соответствия точек zγ и ςγ представляет собой сложную задачу, 
для решения которой применяются различные приближенные методы. В работе 
предложен вариант равномерного распределения узловых точек zγ по контуру.  
Далее рассчитываются внутренние углы kα  многоугольника L*, которые вместе  
с узловыми точками )( ** γγ ςω=z  подставляются в интеграл  Кристоффеля–Шварца  










После процедуры расчета максимального отклонения δ  точек **γz  от контура L 
можно прекратить, если δ меньше величины допустимой ошибки ε. Если ε>δ  при 
выбранном N, то число точек на контуре L** удваивается. Процедурой радиального 
сноса точек **γz и новых промежуточных точек 
**
2γz  на контур L определяется их соот-
ветствием точкам ** 12 +ς N , после чего можно продолжить итерационный процесс, воз-
вращаясь к  формулам (1) тригонометрической интерполяции. 
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Задача автоматизированного контроля посещений занятий студентами может 
быть решена многими способами [1]. Например, с использованием RFID (англ. Radio 
Frequency IDentification, радиочастотная идентификация) или аудио-видеоаутентифи-
кации. Однако каждый из методов имеет свои недостатки. Поэтому в работе предлага-
ется программно-аппаратный комплекс идентификации студентов, основанный на ста-
ционарной WiFi-сети университета. В качестве мобильного устройства может быть ис-
пользовано как стандартное мобильное устройство (смартфон, ноутбук, планшет), так и 
специализированное устройство идентификации. 
Объект, снабженный устройством позиционирования, каждый раз снимает 
уровни сигнала доступных точек, которые занесены в список разрешенных. Для по-
зиционирования было бы достаточно знать координаты точек и расстояния от уст-
ройства до каждой точки доступа. Однако расстояние не известно – обычно известен 
уровень сигнала, который проблематично с достаточной точностью перевести в меру 
расстояния.  
Координаты получаются с помощью алгоритма взвешенного центроида 
(Weighted centroid) [2].  
